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рованной  к  компьютерным  технологиям,  составляет  актуальную  общую 
проблему прикладной механики и математики [2, 3]. 
Цель работы. Создание алгоритма определения кривизны и  кручения 
автомобильной  дороги,  обеспечивающей  пространственное  движение 
беспилотного автомобиля по заданному годографу. 
Материалы  и  результаты  исследований.  Внутризаводские  и 
внутрикарьерные  автомобильные  дороги  являются  частью  схемы 
технологических  транспортных  коммуникаций  по  обслуживанию 
производственного  процесса  предприятия  и  характеризуются 
специфическими условиями эксплуатации и особенностями конструкции. 











0t ,  ktt  ,            (1) 
AAA rkrir 31  ,  BBB rkrjr 32  ,        (2) 


























  .      (4) 
Компоненты радиус‐вектора   r t  программного движения записываются в 
виде: 
     tttttr  cos3322101  ,        (5) 
     tttttr  sin3322102  ,        (6) 
  3322103 thththhtr  .            (7) 
Рассмотрим  поворот  с  подъемом  при  следующих  начальных  усло‐
виях: 
1 100Ar м ,  2 0Ar м ,  3 0Ar м ,  1 0Br м ,  2 200Br м ,  3 20Br м , 1 0A мV с , 
2 36A мV с ,  3 0A
мV с ,  1 36B
мV с  ,  2 0B
мV с ,  3 0B
мV с ,
0
0 90  . Соот‐
ветственно  получаем,  что:  0 100  ,  1 0  ,  2 0  ,  3 0  ;  0 0h  ,  1 0h  , 
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